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Предисловие

Более 60 лет назад в научной литературе появились постанов-
ки и решения конкретных экстремальных задач по анализу и син-
тезу управляемых динамических систем (Б. В. Булгаков — 1937 г.,
А.А. Фельдбаум — 1948 г. и др.). Затем были созданы и общие ме-
тоды решения таких экстремальных задач (Л. С. Понтрягин, В. Г. Бол-
тянский, Р. В. Гамкрелидзе — 1956 г., Р. Беллман — 1957 г. и др.).
Постепенно сформировалась новая область математики — оптималь-
ное управление динамическими системами, или теория оптимизации
управляемых систем. Число решённых конкретных задач и приложений
результатов этой теории на практике огромно и не поддаётся деталь-
ному описанию. Число монографий и учебных пособий, посвящённых
полностью или частично этим вопросам, также велико. Например,
хорошо известные монографии Н.Н. Красовского, А.М. Летова. Одна-
ко среди них отсутствует книга, где были бы изложены одновремен-
но и специфика различных экстремальных задач, возникающих при
построении многоуровневых систем управления движением сложных
объектов, и строгий подход к решению этих задач. Поэтому сотрудники
механико-математического факультета Московского государственного
университета им. М.В. Ломоносова и Математического института
им. В.А. Стеклова решили создать учебное пособие «Оптимизация
динамики управляемых систем» (изд-во Моск. ун-та, 2000) на ба-
зе тех книг, которые были написаны ими ранее: Болтянский В. Г.
Математические методы оптимального управления (М.: Наука, 1969);
Галеев Э.М., Тихомиров В.М. Краткий курс теории экстремальных
задач (М.: Изд-во Моск. ун-та, 1989); Александров В. В., Злочевский
С.И., Лемак С. С., Парусников Н.А. Введение в динамику управляе-
мых систем (М.: Мех.-мат. ф-т МГУ, 1993).

Данное учебное пособие состоит из двух частей. В первой части —
«Введение в динамику управляемых систем» — собраны сведения,
необходимые для математической постановки различных экстремаль-
ных задач по анализу и синтезу управляемых систем.

Во второй части — «Оптимизация динамики» — рассматриваются
экстремальные задачи, возникающие при аналитическом конструирова-
нии двух уровней управления динамической системой: верхнего уров-
ня — программного управления и нижнего уровня — позиционного
управления.

Во втором, переработанном издании этого учебного пособия, кото-
рое выходит под названием «Оптимальное управление движением», со-
хранена структура книги и в то же время улучшено изложение отдель-


